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Anordnine vid robot 



10 TEKNISKT OMRADE 

Foreliggande uppfinning hanfor sig till en anordning, anvandning och ett forfarande for att i 
en treaxlig led i en robot eliminera risken for glapp. 

15 

TEKNIKENS STANDPUNKT 

Vid deltarobotar sker en positionering av ett rorligt element i forh&llande till ett fast element 
(fig 4). Tre drivanordningar driver varsin lankanordning anordnad mellan det fasta och det 
20 rorliga elementet. Lankanordningarna kan innefatta stag anordnade i flerledssystem, dar 
lederna kan utgoras av kula-skSl-ieder. 

I den amerikanska patentskriften US, A, 4 976 582 visas bland annat en deltarobot med tv& 
parallella lankar 5a och 5b ledat forbundna med kula-sk&l-leder 26a, 26b, 27a och 27b (fig 
25 4). Ledsk&larna ar fastade i andarna pi lankarna. 

Kula-sk&Mederna enligt uppfmningen ar utformade med utbytbara lager som minimerar 
friktionen i leden. Lagret har en skilformad inneryta och ar tillverkat av sjalvsmorjande 
polymermaterial. Lagret ar anordnat i ett sate i ledsk&len. Under drift av roboten sker dels 
30 ledrorelser i kula-sk&l-lederna och dels rotationrdrelser. 

Problem uppstir nar lagret foljer med rotationsrorelsen dvs foljer med ledkulans 
rotationsrorelse. Harvid sker ledrorelserna vid samma radier hos / ledskilen vid varje slag 
hos lankanordningen, varvid notning sker upprepade ginger p4 samma stallen. Ett ojamnt 
35 slitage uppstSr i leden, vilket fororsakar glapp i leden och darmed okad friktion i leden. 
Orsaken till att lagret roterar med ledkulan ar att materialet i lagret ar for mjukt for att en 
bra presspassning i satet ska kunna sakras. 

En robot som innefattar led / leder med glapp klarar inte en jamn g4ng utan stors i sin 
40 rorelse eftersom lederna kfcrvar och rorelserna blir oprecisa. Momentjamvikten i 

konstruktionen st5rs» vilket sinker robotens livsl^ngd drastiskt. Slagtiderna forlangs och 
roboten klarar inte prestandakraven. 

Vid drift av deltarobotar uppkommer darmed behovet av att fixera ett lager i ett sate i 
45 ledskSlen. Detta behov kan inte deltaroboten i den amerikanska patentskriften uppfylla. 
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REDOGORELSE FGR UPPFINNINGEN 

5 

Vid konstruktion av deltarobotar ar syftet enligt uppfinningen att istadkomma 
konstruktioner med I&g vikt vilka klarar slagtider p& 0.5 sekunder. FQr att uppni si snabba 
robotar m&ste lederna utformas s4 att friktionen atr minimerad. 

10 Ett visst slitage av ett lager i en led ar ofrinkomligt. Ett jSmnt slitage av ett sjalvsmOrjande 
lager ger en jamn smorjning av och en jamn rorelse i leden. Vid ett jamnt slitage uppstir 
inga oonskade glapp och roboten fir en jamn och snabb g4ng. 

Syftet med foreliggande uppfuming ar siledes att istadkomma en robot innefottande en 
15 anordning med vilken man okar friktionen mellan lager och ledsk&l i en kula-skil-led. Ett 
ytterligare syfte med uppfinningen ar utforma anordningen si att den mqjliggor ett enkelt 
byte av lager efter behov. 

FIGURBESKRIVNING 

20 

Uppfinningen kommer att ffirklaras narmare genom beskrivning av ett utforingsexempel 
under hanvisning till bifogade ritning, dSr 

fig 1 visar en ledsk&l enligt uppfinningen, 

25 

fig 2 visar en ledskil enligt uppfinningen, 
fig 3 visar en ledskil enligt uppfinningen anordnad med rillor, 
30 fig 4 visar en alternatin utformning med sk&lfbrmat sate och lager, 
fig 5 visar en deltarobot. 



35 BESKRIVNING AV UTFORINGSEXEMPEL 

En treaxlig kula-skil-led i en robot (fig 5) utgors av en ledsk&l och en ledkula. Ledskilen 
(1) omsluter ledkulan (inte visad) med ett utrymme som utgor en halv sfar eller mindre (fig 
1). I ledskilen (1) ar ett sate (2) utformat for att hysa ett lager (3). 
40 Bestamningen lager avser har endera en lagerring, flera lagerringar eller lagret uppdelat i 
sektioner pi nigot for behovet lampligt vis.I det har nedan beskrivna utforingsexemplet 
utgors lagret av en lagerring. 

Satet (2) innefattar en yta (4) mot vilken lagerringen (3) presspassas (fig 2). Lagerringen (3) 
45 ar tillverkad av ett polymermaterial och presspassas pi plats med hjalp av verktyg pi 

sedvanligt satt. F6r att 6ka friktionen mellan ledskilens yta (4) och lagerringen (3) anordnas 
friktionshojande organ (5) pi ytan (4). De friktionshojande organen kan utformas sisom 
exempelvis en vigstruktur i form av rillor (5*) (fig 3), Rillornas (50 riktning i langsled 



bildar vinkeln ( ) med lagerringens centrumaxel (A). Rillorna (5 ') ar fSretradesvis 
parallella med centrumaxeln (A). Rillorna bor dessutom ha spetsiga toppar for att sakerstalla 
friktionen.Nar lagerringen (3) anordnas i satet (2) istadkommer de friktionsh6jande organen 
(5) en plastisk deformation av lagerringen (3) genom att tranga in i dennas material. 

En alternativ utformning av uppfinningen ar att g6ra lagrets mantelyta kompatibel mot de 
friktionshojande organen (5) anordnade pi ledsk&lens yta (4). I den ovan beskrivna 
utforingsformen med friktionshojande organ (5) i form av rillor (5') kan lagret (3) darmed 
alternativt utformas med till satets yta kompatibla rillor. 

En ytterligare alternativ utformning av uppfinningen ar utforma Iedsk&lens sate skilformat 
och forsett med rillor. Lagret utformas di med en skilformad ytteryta och placeras utan 
presspassning i ledskilens sSte. I den har utformningen av uppfinningen ar det den 
fjaderkraft som h&ller ihop kula-skil-leden som aven fixerar lagret. 
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PATENTKRAV 

1 Robot innefattande minst en lankanordning i vilken stag ar anordnade i 

flerledssystem dar lederna innefattar treaxliga kula-skil-leder kanneteck 
n a d a v att ett lager (3) ar fixerat mot rotation i ett sate (2) i en leds Iedskil 
(1), vilket sate (2) innefattar en yta (4) mot vilken lagret (3) anligger och att 
ytan (4) ar utformad med friktionshojande organ (5). 



Anordning enligt patentkrav l,k&nnetecknad avatt lagret (3) utgflrs 
av en lagerring (3*). 



3 Anordning enligt patentkrav l,kannetecknad avattde 

friktionshojande organen (5) genom en plastisk deformation av lagret (3) 
intranger i dennas material. 



Anordning enligt patentkrav l,kannetecknad avattde 
friktionshojande organen (5) ar utformade i form av rillor (5'). 



Anordning enligt patentkrav l.kannetecknad avatt lagret (3) anligger 
med presspassning mot ytan (4). 



Anordning enligt patentkrav l.kannetecknad avatt rillorna (5 *) ar 
riktade huvudsakligen parallellt med lagrets centrumaxel (A). 



Anordning enligt patentkrav l.kannetecknad avatt lagret ar 
tillverkad av ett polymermaterial. 



Anordning enligt patentkrav l,kannetecknad avatt roboten ar en 
deltarobot. 



9 Anvandning av en anordning for fixering av ett lager i en robot innefattande 

minst en lankanordning i vilken stag ar anordnade i flerledssystem dar lederna 
innefattar treaxliga kula-skil-leder i enlighet med patentkraven 1-8. 



10 Ffirfarande f5r att i en robot innefattande minst en lankanordning i vilken stag 

ar anordnade i flerledssystem, vilka leder innefattar treaxliga kula-skil-leder 
och dar en leds ledskil (1) bringas att innefatta en sate (2) f6r att mottaga ett 
lager (3), vilket sate (2) bibringas en yta (4) mot vilken lagret anligger k a n n 
etecknat avatt lagret (3) fixeras mot rotation i satet (2) genom att ytan 



(3) fOrses med friktionshSjande organ (5) vilka bringas i grepp med lagret (3) 
n£r lagret (3) inpassas p4 plats. 



FSrfarande enligt patentkrav lO.kSnnetecknat avatt lagret (3) 
presspassas pi plats i ledskilens (1) site (2). 

Fdrfarande enligt patentkrav 10, kannetecknat avattde 
friktionshSjande organen (5) plastiskt deformerar lagrets material nar lagret (4) 
passas p& plats. 
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SAMMANFATTNING 

Anordning fbr fixering av ett lager i en treaxlig kula-skai-led anordnad i en robot, Lagret ar 
15 anordnat i ett sate (2) pi ledskilen (1) och sStet (2) innefattar en yta (3) mot vilken lagret 
anligger . Ytan (3) ar utformad med friktionshdjande organ (4) vilka greppar tag i lagret och 
h&ller fast det. 



20 



(figl) 
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